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(57) Es wird ein Steuergerat (20, 50) zur Berechnung von 
SteuergroGen fur sich wiederholende Steuervorgange vor- 
geschlagen, das an einen seriellen Oatenbus (24) anschlieU- 
bar ist, bei dem rnindestens eine Betriebsparameterbedin 
gung fur einen der Steuervorgange abgefragt wird und das 
bei Zutreffen der Bedingung die Abgabe von rnindestens 
einer der Steuergrofien [Z, E, A, D k ) an den Datenbus (24) 
unterdruckt (Figur 1). 
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Beschreibung 
Stand der Technik 

5 

Die Erfindung geht aus von einem an einen Bus an- 
schlieBbaren Steuergerat nach der Gattung des Haupt- 
anspruchs. Es ist schon ein Steuergerat zur Berechnung 
von SteuergroBen fur sich wiederholende Steuervor- 
gange aus dem Bericht "Bussysteme fiir KFZ-Steuerge- io 
rate" von W. Botzenhardt, M. Litschel und J. Unruh; 
VDI-Berichte612 Elektronik im FCraftfahrzeugbau, 1986 
bekannt, bei dem aber die SteuergroBen regelmaBig oh- 
ne Rucksicht auf den Betriebszustand uber den externen 
Datenbus ubertragen werden. 1 5 

Vorteile der Erfindung 

Das erfindungsgemaBe Steuergerat mit den kenn- 
zeichnenden Merkmalen des Hauptanspruchs hat dem- 20 
gegenuber den Vorteil, daB es mindestens eine Betriebs- 
parameterbedingung fur einen Steuervorgang abfragt 
und so eine Entscheidung herbeifuhrt, welche Steuer- 
groBen uberhaupt ubertragen werden miissen- Dadurch 
konnen uberflussige Datenubertragungen vermieden 25 
und die Busauslastung verringert werden. Eine Verrin- 
gerung der Systemlatenzzeit bei dem angeschlossenen 
Bussystem ist dadurch erreichbar. 

Durch die in den Unteranspruchen aufgefuhrten 
MaBnahmen sind vorteiihafte Weiterbildungen und 30 
Verbesserungen des im Hauptanspruch angegebenen 
Steuergerates moglich. Besonders vorteilhaft ist, die Be- 
triebsparameterbedingung schon vor der Berechnung 
der SteuergroBen abzufragen und dann auch die Be- 
rechnung der nicht zu iibertragenden SteuergroBe nicht 35 
durchzufiihren. Dadurch wird die Rechenbelastung des 
Steuergerates verringert. Ebenfalls vorteilhaft ist es, an- 
steile der nicht zu berechnenden und nicht zu iibertra- 
genden SteuergroBe eine andere SteuergroBe und/oder 
weitere Daten zu berechnen und uber den Bus zu uber- 40 
tragen. Dadurch ist eine groBere Genauigkeit bei be- 
stimmten Steuervorgangen erreichbar. Weiterhin sind 
Sicherheitsfunktionen mit hohem Datenaufkommen 
realisierbar. Eine vorteiihafte Abfrage einer Betriebspa- 
rameterbedingung ist, ob der Wert einer berechneten 45 
SteuergroBe sich nicht urn mehr als einen vorgegebenen 
Grenzwert gegenuber dem zuvor berechneten Wert 
verandert hat. Damit konnen Datenubertragungen bei 
vielen SteuergroBen auf einfache Art und Weise einge- 
spart werden. . 50 

Zeichnung 

Zwei Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in der 
Zeichnung dargestellt und in der nachfolgenden Be- 55 
schreibung naher.erlautert. Es zeigen 

Fig. 1 ein Steuergerat zur Berechnung von Steuer- 
groBen, an das ein Ziind-, Einspritz- und Brems-Modul 
uber einen externen Datenbus angeschlossen ist; Fig. 2 
den Datenverkehr auf dem externen Datenbus fur drei 50 
verschiedene Betriebszustande; Fig. 3 ein Strukto- 
gramm fur ein Programm zur Abarbeitung vom Mikro- 
prozessor des Steuergerates nach Fig. 1; Fig. 4 ein An- 
triebsschlupfregelungs-Steuergerat und ein Drossel- 
klappen-Steuergerat. die uber einen externen Datenbus 65 
miteinander verbunden sind; Fig. 5a die zeitsynchronen 
Datenubertragungen einer SteuergroBe seitens des An- 
triebsschlupfregelungs-Steuergerates; Fig. 5b die Da- 
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tenubertragung einer SteuergroBe seitens des Antriebs- 
schlupfregelungs-Steuergerates ereignisbezogen und 
Pig. 6 ein Struktogramm fiir ein Programm zur Abar- 
beitung vom Mikroprozessor des Antriebsschlupfrege- 
lungs-Steuergerates. 

Beschreibung der Erfindung 

In Fig. 1 bezeichnet die Bezugszahl 20 ein zentrales 
Steuergerat, die Bezugszahl 21 ein Zundmodul, die Be- 
zugszahl 22 ein Einspritz-Modul und die Bezugszahl 23 
ein Brems-Modul. Die genannten Bauteile sind an einen 
externen Datenbus 24 angeschlossen. Jedes der Bauteile 
besitzt zum AnschluB an den externen Datenbus 24 eine 
Schnittstelle 25. Das so gebildete Netzwerk ist zum Ein-' 
satz in einem Kraftfahrzeug mit einer Brennkraftma- 
schine vorgesehen. Das zentrale Steuergerat enthait au- 
Ber der Schnittstelle 25 auch einen leistungsfahigen Mi- 
krorechner 20a und einen Speicherbaustein 20b. Der 
Mikrorechner ist dabei so ausgelegt, daB er die Steuer- 
groBen fiir sich wiederholende Steuervorgange, wie 
Zund-, Einspritz- und Bremsvorgange im Kraftfahrzeug 
hinreichend schnell ermitteln kann. Die berechneten 
SteuergroBen werden dann uber den externen Daten- 
bus 24 zu den einzelnen Modulen ubertragen. Sich wie- 
derholende SteuergroBen fiir die Zundvorgange sind 
z. B. der SchlieBwinkel und der Zundzeitpunkt 

Diese beiden SteuergroBen miissen innerhalb kurze- 
ster Zeit neu berechnet werden, um einen optimalen 
Betrieb der Brennkraftmaschine zu gewahrleisten. Die 
Zeitspanne zwischen zwei Zundungen betragt bei etnem 
Sechszylindermotor bei 6000 U/min nur 3,3 ms, so daB 
innerhalb dieser Zeit die Berechnung, die Ubertragung 
sowie die Einstellung der berechneten Werte durchge- 
fuhrt werden muB. Sich wiederholende SteuergroBen 
fiir die Einspritzvorgange sind z. B. die Einspritzdauer 
und der Einspritzzeitpunkt. Fur sie gilt ebenfalls, daB sie 
je nach Betriebszustand innerhalb kurzester Zeit ermit- 
telt werden mussen. Fur das Bremsmodul fuhrt das zen- 
trale Steuergerat ebenfalls die Berechnung fiir sich wie- 
derholende SteuergroBen, wie z. B. die Steuerwerte fiir 
angeschlossene Aktuatoren 23c fiir die hydraulischen 
Regelkreise der Bremsanlage aus. Bei der Berechnung 
dieser GroBen sind zum Teil komplizierte Differential- 
gleichungen zu losen. 

Die dargestellten Module 21, 22, 23 enthalten jeweils 
auBer den in Fig. 1 gezeigten Schnittstellen 25 auch ei- 
nen Mikroprozessor, einen Speicher-Baustein sowie 
Ein-/Ausgabe-Schaltkreise. An das Zund-Modul 21 sind 
z. B. Geber 21a fur die Motordrehzahl, die Motortempe- 
ratur und die Bezugsmarke einer Kurbel- und/oder 
Nockenwelle der Brennkraftmaschine angeschlossen. 
Als Aktuator 21b ist hier z. B. eine Endstufe, die mit der 
Ziindspule in Verbindung stent, vorgesehen. An das Ein- 
spritzmodul 22 sind Geber 22b fiir die Ansaugluftmen- 
ge, Drosselklappenstellung, Ansauglufttemperatur, so- 
wie den Vollast-fContakt angeschlossen. Der Geber 22a 
fur den Leerlauf-Kontakt ist gesondert dargestellt. Als 
Aktuatoren 22c sind hier Endstufen vorgesehen, die mit 
der Kraftstoffpumpe und dem Einspritzventil in Verbin- 
dung stehen. Fur das Brems-Modul 23 sind z. B. Geber 
23b fur die Raddrehzahl jedes Rades und als Aktuatoren 
23c Endstufen, die mit den Magnetventilen der hydrauli- 
schen Regelkreise in Verbindung stehen t vorgesehen. 
Der Geber 23a fur den Bremskontakt ist gesondert dar- 
gestellt. 

Fur die Berechnung der SteuergroBen benotigt das 
zentrale Steuergerat 20 die erfaBten Gebersignale der 



BN8DOC1D: <DG 421 9669 A1JU» 



DE 42 19 

3 

einzelnen Module 21, 22, 23. Die Module ubertragen 
daher diese Werte uber den angeschlossenen Datenbus 
24 laufend an das zentrale Steuergerat 20. Die Berech- 
nung der SteuergroBen, als auch die Erfassung der Ge- 
bersignale seitens der Module, als auch die Einstellung 5 
der berechneten SteuergroBen sind im Stand der Tech- 
nik hinreichend beschrieben, so daB im folgenden nur 
auf die erfindungswesentlichen Aspekte dieser Vorgan- 
ge eingegangen wird Auch die vorgesehenen Daten- 
iibertragungen mit Hilfe der Schnittstellen und des ex- 10 
ternen Datenbusses 24 sind im Stand der Technik be- 
schrieben. Dabei kann jedes fur die Datenubertragung 
im Kraftfahrzeug geeignete Bussystem, wie z. B. das 
CAN-Bussystem Verwendung finden. 

Die Fig. 2 zeigt den DatenfluB auf dem externen Da- \s 
tenbus 24 seitens des zentralen Steuergerates 20 und 
des Zund-, Einspritz- und Brems-Moduls 21, 22, 23 fur 
die drei verschiedenen Betriebszustande "Normalbe- 
trieb, Bremsbetrieb mit Motordrehzahl oberhalb von 
1500 U/min und Bremsbetrieb mit Motordrehzahl un- 20 
terhalb von 1500 U/min". Wahrend des Normalbetrie- 
bes des Kraftfahrzeuges sendet das Einspritzmodul 22 
die seinerseits ermittelten Geberwerte E g in einem be- 
stimmten Zeitraster an das zentrale Steuergerat 20. 
Vom Brems-Modul 23 werden keine Daten an das zen- 25 
trale Steuergerat 20 gesendet. Das Zundmodul sendet 
seinerseits die ermittelten Geberwerte Z g an das zentra- 
le Steuergerat 20. Dabei werden die einzelnen Absende- 
zeitpunkte aber synchron zur Drehung der ICurbelwelle 
der Brennkraftmaschine des Kraftfahrzeuges gewahlL 30 
Die Absendezeitpunkte sind dabei winkelbezogen und 
brauchen nicht unbedingt aquidistant zu den vorherigen 
Absendezeitpunkten sein. Aus den ernpfangenen Ge- 
berwerten ermittelt das zentrale Steuergerat 20 die 
SteuergroBen Z, E fur die Zund- und Einspritzvorgange. 35 
Diese GroBen werden wahrend des Normalbetriebes 
ebenfalls winkelbezogen an die Zund- und Einspritzmo- 
dule 21, 22 ubertragen. Wechselt der Fahrzustand des 
ICraftfahrzeuges von Norrnalbetrieb nach Bremsbe- 
trieb, so sendet das Bremsrnodul 23 seinerseits die er- 40 
mittetten Geberwerte A g an das zentrale Steuergerat 20 
zeitbezogen in einem bestimmten Zeitraster. Bei der 
ersten Absendung wird auch eine Botschaft AEin an das 
zentrale Steuergerat 20 abgesendet, die dem zentralen 
Steuergerat 20 anzeigt, daB der Bremskontakt nunrnehr 45 
geschlossen ist und daB somit Bremsbetrieb vorliegt. 
Fur den Fall, daB die Drehzahi des Motors oberhalb von 
1 500 U/min liegt, sendet das zentrale Steuergerat 20 nur 
noch die SteuergroBen Z fiir das Zund-Modul 21 winkel- 
bezogen uber den externen Datenbus 24 ab. Zusatzlich 50 
werden aber die berechneten SteuergroBen A fiir das 
Brems-Modul 23 im kurzen Zeitraster an das Brems- 
Modul 23 abgesendet. Diese berechneten SteuergroBen 
entsprechen z. B. Steuerwerten fiir die Magnetventile 
der hydraulischen Regeikreise der Bremsanlage. Durch 55 
sie wird der Bremsdruck geregelt. Das Zundmodul 21 
und das Einspritz-Modul 22 senden weiterhin die ermit- 
telten Geberwerte Z g und E g , wie wahrend des Normal- 
betriebes, an das zentrale Steuergerat 20. Erkennt das 
zentrale Steuergerat 20, daB die Motordrehzahl wan- 60 
rend des Bremsbetriebes unterhalb von 1500 U/min ab- 
sinkt, so werden wieder zusatzlich die SteuergroBen E 
fiir die Einspritzvorgange an das Einspritz-Modul 22 
winkelbezogen abgesendet. Ansonsten ist der Daten- 
fluB auf dem externen Datenbus 24 wie beim Bremsbe- 65 
trieb mit einer Motordrehzahl oberhalb von 1500 
U/min, jedoch mit erhohter Buslast oder geringerer Zy- 
klenzahl der SteuergroBe A. 
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Fig. 3 soli den Ablauf der Steuervorgange seitens des 
zentralen Steuergerates 20 verdeutlichen. Nach dem 
Programmstart 30 durch Drehen des Zundschlussels auf 
Stellung "Ein n wird erst im Programmteil 31 eine Initiali- 
sierung des zentralen Steuergerates 20 durchgefuhrt. 
Dabei werden Testroutinen abgearbeitet und die Regi- 
ster des zentralen Steuergerates 20 mit bestimmten 
Ausgangswerten belegt. Im Programmteil 32 liest das 
zentrale Steuergerat 20 die Betriebsparameter ein. Die- 
se Betriebsparameter entsprechen den ernpfangenen 
Geberwerten von den einzelnen Modulen 21, 22, 23. 
Sodann gelangt das Prograrnm zu der Abfrage 33. Dort 
wird als Betriebsparameterbedingung abgefragt, ob die 
Bremse aktiviert ist. 1st dies nicht der Fall, so wird der 
Programmteil 37 abgearbeitet. Dieser dient zur Berech- 
nung der Zund- und Einspritz-SteuergroBen Z, E, wie im 
Norrnalbetrieb nach Fig. 2 vorgesehen. Die berechne- 
ten GroBen Z, E werden anschlieBend im Programmteil 
38 winkelbezogen an die entsprechenden Module 21, 22 
abgesendet. Danach wird zyklisch rnit dem Programm- 
teil 32 fortgefahren. Ergibt die Abfrage 33, daB die 
Bremse aktiviert ist, so wird das Prograrnm mit der 
Abfrage 34 fortgefuhrt. Dort wird als Betriebsparame- 
terbedingung abgefragt, ob der Leerlauf-Kontakt ge- 
schlossen ist und ob die Motordrehzahl oberhalb von 
1500 U/min liegt. Sind beide Bedingungen erfullt, so 
werden im Programmteil 35 die SteuergroBen Z fur die 
Zundung und die SteuergroBen A fiir die Bremsvorgan- 
ge berechnet. Die Berechnung der SteuergroBen E fur 
den Einspritzvorgang entfallt. Im Programmteil 36 wer- 
den danach die SteuergroBen Z winkelbezogen und die 
SteuergroBen A zeitbezogen an die entsprechenden 
Module 21, 23 gesendet. Danach wird das Prograrnm 
wieder mit Programmteil 32 fortgesetzt. War die Be- 
triebsparameterbedingung in Abfrage 34 nicht erfullt, 
so werden im . Programmteil 39 die SteuergroBen Z. E, A 
fur die Zund-, Einspritz- und Bremsvorgange berechnet 
und im Programmteil 40 gesendet. Dabei werden die 
SteuergroBen Z, E wieder winkelbezogen und die Steu- 
ergroBen A zeitbezogen gesendet. AnschlieBend wird 
das Prograrnm wieder mit Programmteil 32 fortgesetzt. 

In Fig. 4 ist ein zweites Ausfiihrungsbeispiel der Er- 
findung dargestellt. Darin bezeichnet die Bezugszahl 50 
ein Antriebsschlupfregelungs-Steuergerat eines Kraft- 
fahrzeuges mit einer Brennkraftmaschine, das uber ei- 
nen externen Datenbus 24 mit einem Drosselklappen- 
Steuergerat 51 des ICraftfahrzeuges verbunden ist. Bei- 
de Steuergerate enthalten jeweils eine Schnittstelle 25, 
an die der externe Datenbus 24 angeschlossen ist. So- 
wohl das Drosselklappen- als auch das Antriebsschlupf- 
regelungs-Steuergerat enthalt mindestens einen Mikro- 
prozessor, einen Speicher und Ein-/Ausgabe-Schaltun- 
gen an die sowohl Geber 50a, 51a als auch Aktuatoren 
50b, 51b angeschlossen sind. Diese Bauteile sind in der 
Zeichnung der Ubersichtlichkeit halber nicht darge- 
stellt. Aus den Gebersignalen ermittelt das Drosselklap- 
pen-Steuergerat 51 in einem bestimmten Zeitraster ei- 
nen Drosselklappenstellwert. Dieser Wert entspricht ei- 
nem "Fahrerwunsch", der dem Drosselklappen-Steuer- 
gerat 51 durch Driicken des Gaspedals eingegeben wird. 
Dazu ist am Drosselklappen-Steuergerat 51 ein Geber 
angeschlossen, der die Stellung des Gaspedals erfaBt. 
Dieser "Fahrerwunsch" bedarf aber einer Korrektur 
von Seiten des Antriebsschlupfregelungs-Steuergerates 
50, da es fiir einen sicheren Fahrbetrieb nicht sinnvoll 
sein kann, die Drosselklappe der Brennkraftmaschine 
weiter zu offnen, wenn das Antriebsschlupfregelungs- 
Steuergerat 50 mit Hilfe seiner angeschlossenen Geber 
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feststellt, dafl die Antriebsrader sowieso schon "durch- 
drehen" 

Aus diesem Grunde wird der Drosselklappen-Stell- 
wert bevor er vom Drosselklappen-Steuergerat 51 tat- 
sachlich eingesteilt wird, erst zum Antriebsschlupfrege- 5 
lungs-Steuergerat 50 ubertragen. Dieses berechnet 
dann einen Korrekturwert Dk und iibermittelt seiner- 
setts den Korrekturwert Dk an das Drosselklappen- 
Steuergerat 51, woraufhin das Drosselklappen-Steuer- 
gerat 51 seinen ermittelten Drosselklappen-Stellwert 10 
am Dk korrigiert und dann den korrigierten Drossel- 
klappen-Stellwert einstellt 

Die Fig. 5a zeigt einige Dateniibertragungen von 
Korrekturwerten Dk vom Antriebsschlupfregelungs- 
Steuergerat 50 zum Drosselklappen-Steuergerat 51. Die 15 
Absendungen erfolgen hier noch in einem festen Zeitra- 
ster mit einem zeitlichen Abstand von Al Die aufeinan- 
derfolgenden Absendezeitpunkte sind aquidistant 

Die Fig. 5b zeigt einige Dateniibertragungen von 
Korrekturwerten Dk von Seiten eines erfindungsgema- 20 
Ben Antriebsschlupfregelungs-Steuergerates 50. Dabei 
erfolgen die Absendungen nicht mehr in einem festen 
Zeitraster, sondern es werden dann Korrekturwerte Dk 
zum Drosselklappen-Steuergerat 51 abgesendet, wenn 
sich der Korrekturwert Dk uber einen Grenzwert 25 
± ADk hinaus gegenuber dem zuvor abgesendeten Kor- 
rekturwert Dk verandert hat. 

Die Arbeitsweise eines erfindungsgemaBen Antriebs- 
schlupfregelungs-Steuergerates 50 bezogen auf die Ab- 
sendungen der Korrekturwerte Dk ist in Fig. 6 darge- 30 
stellt. Nach dem Programmstart 60 wird der Programm- 
teil 61 abgearbeitet. Dadurch wird das Antriebsschlupf- 
regelungs-Steuergerat 50 initialisiert und getestet. An- 
schlieBend werden im Programmteil 62 die Betriebspa- 
rameter fur die Steuervorgange des Antriebsschlupfre- 35 
gelungs-Steuergerates 50 ermittelt. Dazu werden z. B. 
die Gebersignale der angeschlossenen Geber 50a er- 
faBt. Gleichzeitig werden aber auch einige Betriebspa- 
rameter uber den angeschlossenen externen Datenbus 
24 vom Drosselklappen-Steuergerat 51 empfangen. Un- 40 
ter anderem wird der Drosselklappen-Stellwert in die- 
sem Programmteil vom Drosselklappen-Steuer gerat 51 
empfangen. Im Programmteil 63 findet dann die Berech- 
nung des Korrekturwertes Dk unter Beriicksichtigung 
der zuvor ermittelten Betriebsparameter statt. Danach 45 
wird in Abfrage 64 die Betriebsparameterbedingung ab- 
gefragt, ob der neu ermittelte Korrekturwert Dk sich 
gegenuber dem zuvor ermittelten Korrekturwert uber 
einen Grenzwert ± ADk als Hysterese hinaus verandert 
hat. Ist dies der Fall, so wird in Programmschritt 65 der 50 
neu ermittelte Korrekturwert Dk an das Drosselklap- 
pen-Steuergerat 51 abgesendet. AnschlieBend wird das 
Programm mit Programmteil 62 fortgesetzt. Wurde in 
der Abfrage 64 keine Veranderung festgestellt, so wird 
kein Korrekturwert Dk an das Drosselklappen-Steuer- 55 
gerat 51 abgesendet und das Programm mit dem Pro- 
grammteil 62 fortgefahren. Das erste Ausfuhrungsbei- 
spiel kann einfach modifiziert werden, wenn auch eine 
Schubabschaltung bei langeren Bergabfahrten erreicht 
werden soil. Dazu muB das Programm des zentralen 60 
Steuergerates 20 so abgeandert werden, daB die Abfra- 
ge 34 im positiven JEntscheidungszweig auch dann zu 
einer Unterdriickung der Berechnung sowie Absendung 
der Einspritzdaten E seitens des zentralen Steuergera- 
tes 20 fuhrt, wenn kein Bremsbetrieb vorliegt. 65 

Die beiden beschriebenen Ausfiihrungsbeispiele sind 
keineswegs die einzigen Ausfuhrungsformen der Erfin- 
dung. Die Erfindung kann bei alien Steiiergeraten einge- 



setzt werden, die SteuergroBen fiir sich wiederholende 
Steuervorgange ermitteln und uber einen externen Da- 
tenbus an weitere Busteilnehmer absenden. Es muB sich 
dabei auch nicht unbedingt urn Steuergerate eines 
Kraftfahrzeuges handeln. Derartige Steuergerate kon- 
nen z. B. auch bei der Fabrikautomation und der Pro- 
zeBsteuerung eingesetzt werden, wobei die Steuergera- 
te z. B. an Feldbussysteme angeschlossen sind Ebenfalls 
kommt die Erfindung fur Steuergerate in Frage. die die 
Funktion einer Netzwerkmanagementinstanz innerhalb 
eines Netzwerkes wahmehmen. 

Diese Steuergerate konnen dann aufgrund der Abfra- 
gungen von Betriebsparameterbedingungen Entschei- 
dungen herbeifuhren, welche SteuergroBen uber den 
Bus zu ubertragen sind und diese den angeschlossenen 
Steuergeraten mitteilen. 

Patentanspriiche 

1. Steuergerat zur Berechnung von SteuergroBen 
fiir sich wiederholende Steuervorgange insbeson- 
dere Ziind-, Einspritz- und Bremsvorgange in 
Kraftfahrzeugen, mit mindestens einem Mikro- 
rechner, mit einer Schnittstelle zur Abgabe der 
SteuergroBen sowie weiterer Informationen an ei- 
nen anschlieBbaren, seriellen Datenbus, sowie zum 
Empfang von Informationen uber den Datenbus, 
mit Mitteln zur Erfassung von Betriebsparametern, 
dadurch gekennzeichnet, daB das Steuergerat (20, 
50) mindestens eine Betriebsparameterbedingung 
fur einen der Steuervorgange abfragt (33, 34, 64), 
daB bei Zutreffen der Bedingung das Steuergerat 
(20, 50) die Abgabe mindestens einer der Steuer- 
groBen (Z, E, A, Dk) an den Datenbus unterdriickt. 

2. Steuergerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Steuergerat (20) bei Zutreffen der 
mind, einen Betriebsparameterbedingung die Be- 
rechnung der mindestens einen SteuergroBe (Z, E, 
A) unterdriickt. 

3. Steuergerat nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Steuergerat (20) bei Zu- 
treffen der mindestens einen Betriebsparameterbe- 
dingung die Berechnung mindestens einer anderen 
SteuergroBe (Z, E, A) und/oder weiterer Daten 
durchfiihrt. 

4. Steuergerat nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Steuergerat (20) bei Zutreffen der 
mindestens einen Betriebsparameterbedingung die 
mindestens eine andere SteuergroBe (Z, E, A) und/ 
oder weitere Daten an den Datenbus (24) abgibt. 

5. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Steuer- 
gerat (50) Gebersignale angeschlossener Geber 
(50a) als Mittel zur Erfassung von Betriebsparame- 
tern auswertet und/oder weitere Betriebsparame- 
ter uber den serieilen Datenbus (24) empfangt. 

6. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Steuer- 
gerat (20) als Betriebsparameterbedingung abfragt, 
ob ein Bremskontaktschalter (23a) betatigt ist (33). 

7. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das Steuer- 
gerat (20) als Betriebsparameterbedingung abfragt, 
ob ein Leerlaufkontaktschalter (22a) betatigt ist 
und ob gleichzeitig die Motordrehzahl einen vorge- 
gebenen Wert uberschritten hat (34). 

8. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Steuer- 
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gerat (20) als SteuergroOen SchlieOwinkeL Ziind- 
zeitpunkt, Einspritzdauer, Einspritzzeitpunkt und 
Werte zur Einstellung mindestens eines Aktuators 
(23c) des Bremssystems eines JCraftfahrzeuges be- 
rechnet- 5 
9. Steuergerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daG das Steuergerat (50) als Betriebspara- 
meterbedingung abfragt, ob der Wert (Dki) einer 
berechneten SteuergroQe (Dk) sich nicht um mehr 
als einen vorgegebenen Grenzwen (ADk) gegen- io 
uber dem zuvor berechneten Wert (Dko) verandert 
hat. 
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